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CAPITOLUL 1 – TENDINȚE ACTUALE ȘI TEHNOLOGII DE
CAPTARE A MIȘCĂRII – REVIZUIREA LITERATURII

Lucr�re� �n�lize�ză re�lizările recente din domeniul tehnologiilor de c�pt�re � mișcării,
concentrându-se pe evoluți� sistemelor purt�bile și � metodelor precise de monitoriz�re �
mișcărilor um�ne. Dispozitivele purt�bile de înregistr�re � mișcării �u devenit tot m�i popul�re
gr�ție mobilității și f�cilității lor, demonstrând o precizie rem�rc�bilă în detect�re� gesturilor
um�ne prin metode cum �r fi �n�liz� trăsăturilor distinctive și reducere� dimension�lității. Aceste
re�lizări �u imp�ct import�nt în �utom�tiz�re� industri�lă și în cercetările privind v�lid�re�
utiliz�torilor. Totuși, problemele leg�te de �liment�re� cu energie și de design �l senzorilor rămân
nerezolv�te, i�r studiile viito�re se �xe�ză pe înglob�re� �cestor sisteme în robotică și optimiz�re�
proiectării senzorilor pentru � m�ximiz� inter�cțiune� în timp re�l și �plic�țiile industri�le.

Biom�rkerii port�bili sunt consider�ți un instrument promițător pentru urmărire� evoluției
bolilor neurodegener�tive. Algoritmii de m�chine le�rning pot proces� inform�țiile provenite din
costumele de monitoriz�re � mișcării pentru � cre� biom�rkeri digit�li, �vând potenti�lul de �
diminu� dur�t� studiilor clinice în c�zul �fecțiunilor cu evoluție lentă. Totuși, se const�tă că există
încă probleme în domeniul cercetării, m�i �les leg�te de el�bor�re� unor metode de monitoriz�re
m�i ex�cte și investig�re� �plic�bilității biom�rkerilor port�bili în contextul studiilor clinice.

C�pitolul include studii comp�r�tive c�re �u confirm�t fi�bilit�te� sistemelor de senzori
purt�bili în detect�re� et�pelor ciclului de mers, evidențiind c�p�cit�te� �cestor� pentru ev�luări
ex�cte �le modului de mers. Cu to�te �ceste�, dificultățile referito�re l� �mpl�s�re� str�tegică �
senzorilor și constrângerile tehnologice rămân, i�r studiile �ctu�le se concentre�ză pe minimiz�re�
numărului de senzori fără � �fect� precizi�.

În plus f�ță de sistemele purt�bile, tez� ex�mine�ză evoluțiile din domeniul senzorilor
ficși. Au fost cre�te �bordări inov�to�re pentru � perfecțion� precizi� c�ptării mișcării, inclusiv
sisteme �utom�te ce folosesc d�te de �dâncime și RGB provenite de l� senzorii Kinect. Aceste�
�u demonstr�t c�p�cit�te� de � înregistr� cu ex�ctit�te mișcările um�ne chi�r cu ocluzii. De
�semene�, s-� �n�liz�t tehnologi� optică de detect�re � mișcării în cee� ce privește potenți�lul său
pentru progr�m�re� intuitivă � roboților și îmbunătățire� perform�nței �cestor� în �plic�țiile
industri�le.

Integr�re� sistemelor de învăț�re profundă în sistemele de c�pt�re � mișcării � condus l�
îmbunătățiri semnific�tive în estim�re� mișcărilor um�ne. Aceste sisteme depășesc �dese�
�bordările tr�dițion�le folosind modele prob�bilistice c�re integre�ză r�țion�mentul b�z�t pe
d�tele și cunoștințele �nterio�re. Sistemele de c�pt�re � mișcării b�z�te pe m�rkeri, v�lid�te c�
�ltern�tive de cost redus l� sistemele comerci�le, s-�u dovedit, de �semene�, eficiente în urmărire�
mișcărilor corpului um�n, cu �lgoritmi dezvolt�ți pentru � minimiz� efectele �rtef�ctelor țesutului
mo�le.

Sistemele de c�pt�re � mișcării fără m�rkeri oferă m�i multe �v�nt�je f�ță de sistemele
tr�dițion�le b�z�te pe m�rkeri, utilizând �lgoritmi �v�ns�ți și tehnici de învăț�re profundă pentru
� estim� pozițiile și orientările corpului. S-� demonstr�t că �ceste sisteme obțin un nivel ridic�t



de �cur�tețe în c�pt�re� pozițiilor �rticul�țiilor și � unghiurilor segmentelor, cee� ce le f�ce
potrivite pentru �plic�ții clinice și de cercet�re.

În gener�l, progresele în tehnologiile de c�pt�re � mișcării �u îmbunătățit semnific�tiv
�cur�tețe� și eficienț� �n�lizei mișcărilor um�ne. Cu to�te �ceste�, este nevoie de cercetări
continue pentru � �bord� provocările existente, � explor� noi �plic�ții și � spori robustete� și
ușurinț� de utiliz�re � �cestor sisteme. Integr�re� tehnologiilor de c�pt�re � mișcării cu învăț�re�
�utom�tă și inteligenț� �rtifici�lă oferă oportunități m�ri pentru viitor, deschizând noi posibilități
pentru sisteme inter�ctive în timp re�l, studii clinice și �plic�ții industri�le.

CAPITOLUL 2: FUNDAMENTE ȘI METODOLOGII PENTRU
CAPTAREA MIȘCĂRII MERSULUI FOLOSIND SENSORI

ACELEROMETRICI
C�pitolul 2, intitul�t „Fund�mente și metodologii pentru c�pt�re� mișcării mersului

folosind senzori �ccelerometrici”, explore�ză proiect�re�, implement�re� și �n�liz� unui sistem
de c�pt�re � mișcării trunchiului inferior. Acest sistem, c�re utilize�ză senzori �ccelerometrici în
combin�ție cu o pl�că Arduino, își propune să creeze o metodă simplă, purt�bilă și precisă pentru
�n�liz� mersului, cu �plic�ții în biomec�nică, sănăt�te, științ� sportului și re�bilit�re.

C�pitolul începe prin det�liere� proiectului experiment�l și � implementării sistemului,
unde obiectivul princip�l � fost dezvolt�re� unui sistem funcțion�l și precis de c�pt�re � mersului.
Acest sistem integre�ză senzori �ccelerometrici pe 6 �xe cu o pl�că Arduino pentru � înregistr�
d�te det�li�te despre mers, concentrându-se pe p�r�metri precum lungime� p�sului, dur�t� p�sului
și unghiurile �rticul�țiilor. Componentele cheie utiliz�te includ pl�c� Arduino Uno R3, un
Extensor de port seri�l și MATLAB Simulink pentru proces�re� și vizu�liz�re� d�telor în timp
re�l. Senzorii �u fost pl�s�ți str�tegic pe pelvis, co�pse, g�mbe și picio�re pentru � c�pt� d�tele
complete despre mișc�re� membrelor inferio�re. P�rticip�nții �u mers într-un ritm n�tur�l într-un
mediu control�t pentru � minimiz� v�ri�țiile, cu m�i multe încercări efectu�te pentru � �sigur�
fi�bilit�te� d�telor.

H�rdw�re-ul � fost �s�mbl�t �vând grijă c� senzorii să fie fix�ți în sigur�nță pe corp
folosind curele �just�bile și conect�ți l� pl�c� Arduino prin Extensorul de port seri�l. Progr�m�re�
plăcii Arduino � fost un p�s import�nt pentru iniți�liz�re� comunicării cu senzorii, citire� și
preproces�re� d�telor, precum și tr�nsmitere� �cestor� către MATLAB Simulink pentru proces�re
și vizu�liz�re. Procesele de c�libr�re, �tât st�tice cât și din�mice, �u fost re�liz�te pentru � �sigur�
�cur�tețe� senzorilor. Experimentul � confirm�t �cur�tețe�, fi�bilit�te� și ușurinț� de utiliz�re �
sistemului, p�rticip�nții r�portând confort în utiliz�re.

C�pitolul discută, de �semene�, proiect�re� h�rdw�re, subliniind c�p�cit�te� senzorilor
�ccelerometrici de � măsur� �tât �cceler�ți� lini�ră cât și vitez� unghiul�ră. Senzorii �u fost pl�s�ți
str�tegic pe corp pentru � c�pt� mișcările critice �le mersului, Extensorul de port seri�l jucând un
rol cheie în gestion�re� d�telor provenite de l� m�i mulți senzori. C�bl�jul și conexiunile sigure
�u fost esenți�le pentru menținere� integrității d�telor, i�r c�libr�re� regul�tă � �sigur�t �cur�tețe�
pe termen lung.



Proiect�re� softw�re-ului pentru Unit�te� de Măsură Inerți�lă (IMU) este prezent�tă în
det�liu, concentrându-se pe integr�re� senzorilor, �chiziți� de d�te, proces�re� și �n�liz� în timp
re�l. MATLAB Simulink � fost �les pentru c�p�citățile s�le robuste de proces�re � d�telor în timp
re�l, ușurinț� de utiliz�re și setul său extensiv de unelte, cee� ce îl f�ce o �legere ide�lă pentru
�ce�stă cercet�re. Proiect�re� softw�re-ului �sigură �chiziți� precisă � d�telor, reducere�
zgomotului, c�libr�re� și vizu�liz�re� d�telor în timp re�l, îmbunătățind perform�nț� gener�lă �
sistemului.

C�pitolul se încheie cu o discuție despre proiectere� experiment�lă, subliniind integr�re�
tehnologiei moderne � senzorilor cu microcontrolerele, rent�bilit�te� sistemului, purt�bilit�te� s�
și potenți�lul �cestui� de � fi utiliz�t în �n�liz� mersului. Experimentul � demonstr�t cu succes că
tehnologi� �ccesibilă po�te fi utiliz�tă pentru �n�liz� mersului, cu dezvoltări viito�re c�re �r pute�
include învăț�re� �utom�tă pentru recuno�ștere� �utom�tă � modelelor de mers. În �ns�mblu,
sistemul oferă un instrument v�loros pentru cercetători, clinicieni și perso�ne interes�te de �n�liz�
mersului, cu modul�rit�te� și sc�l�bilit�te� s�, permițând îmbunătățiri viito�re.

CAPITOLUL 3: TEHNICI AVANSATE DE PROCESARE A
DATELOR PENTRU OPTIMIZAREA SETURILOR DE IMAGINI ÎN

ANTRENAREA REȚELELOR NEURONALE
C�pitolul 3 �l documentului explore�ză în det�liu tehnici �v�ns�te de prelucr�re � d�telor,

speci�l concepute pentru optimiz�re� seturilor de im�gini utiliz�te în �ntren�re� rețelelor
neuron�le. C�pitolul �coperă întregul flux de lucru, de l� extr�gere� c�drelor din fișiere video
până l� redimension�re� fin�lă � im�ginilor, �sigurându-se că �ceste� sunt pregătite pentru � fi
folosite în �ntren�re� rețelelor neuron�le complexe, cum �r fi ResNet-50 și GoogLeNet.

C�pitolul începe prin subliniere� necesității m�nipulării d�telor în �ntren�re� rețelelor
neuron�le. Princip�lele motive includ �sigur�re� consistenței și st�nd�rdizării seturilor de d�te,
îmbunătățire� c�lității im�ginilor, creștere� eficienței prin elimin�re� d�telor redund�nte și
�utom�tiz�re� proceselor pentru � economisi timp și � reduce erorile um�ne.

Primul p�s în proces este extr�gere� c�drelor, unde c�dre individu�le sunt c�pt�te din
fișiere video folosind scripturi Python c�re utilize�ză bibliotec� OpenCV. Aceste c�dre sunt
s�lv�te c� fișiere PNG, i�r scriptul înregistre�ză progresul extr�gerii, �sigurând un set complet de
im�gini c�re reprezintă diferite momente din video.

În continu�re, c�pitolul discută �just�re� temper�turii de culo�re, c�re este import�ntă
pentru st�nd�rdiz�re� im�ginilor l� o temper�tură de 6500K, optimă pentru �ntren�re� CNN-
urilor. Procesul implică c�lcul�re� temper�turii iniți�le � fiecărei im�gini, conversi� v�lorilor
Kelvin în RGB și �plic�re� �cestor v�lori pentru � �just� b�l�nsul de culo�re.

Estomp�re� fund�lului este o �ltă tehnică discut�tă, c�re se concentre�ză pe evidențiere�
prim-pl�nului (subiecți um�ni) prin estomp�re� fund�lului. Acest proces folosește modelul de
segment�re �l Medi�pipe pentru � cre� măști pentru corpul um�n și �plică G�ussi�n blur
fund�lului, menținând în �cel�și timp prim-pl�nul cl�r, îmbunătățind �stfel foc�liz�re� pe
c�r�cteristicile relev�nte pentru �ntren�re� rețelelor neuron�le.



Desen�re� scheletului cu culori inverse și borduri este o metodă utiliz�tă pentru �
îmbunătăți c�r�cteristicile vizu�le �le corpului um�n. Acest p�s implică detect�re� reperelor
um�ne, invers�re� culorilor în c�drul scheletului și �dăug�re� de borduri pentru � f�ce
c�r�cteristicile m�i ușor de distins pentru rețe�u� neuron�lă. Ace�stă tehnică folosește estim�re�
poziției Medi�pipe pentru � detect� reperele și �d�ugă borduri �lbe, negre și roșii scheletelor.

C�pitolul include și redimension�re� im�ginilor pe b�z� detectării obiectelor folosind
YOLOv5, un model c�re identifică și decupe�ză im�ginile în jurul perso�nelor detect�te,
concentrându-se pe conținutul relev�nt. Acest lucru �sigură că părțile import�nte �le im�ginilor
sunt păstr�te, reducând în �cel�și timp fund�lul inutil, st�nd�rdizând �stfel setul de d�te pentru
�ntren�re� rețelelor neuron�le.

Redimension�re� fin�lă este �poi re�liz�tă folosind bibliotec� Pillow, c�re
redimensione�ză im�ginile l� o dimensiune st�nd�rd (de exemplu, 400x400 pixeli) neces�ră pentru
�ntren�re� rețelelor neuron�le. Acest p�s �sigură că setul de d�te este consistent în cee� ce privește
dimensiune� de intr�re, f�cilitând �ntren�re� și ev�lu�re� eficientă � rețelelor neuron�le.

Elimin�re� redund�nței este ultimul p�s discut�t, unde Indexul de Simil�rit�te Structur�lă
(SSIM) este folosit pentru � comp�r� im�ginile din �cel�și director și � elimin� duplic�tele pe
b�z� unui pr�g de simil�rit�te. Acest proces reduce dimensiune� setului de d�te prin elimin�re�
im�ginilor redund�nte, �sigurându-se că setul de d�te este divers și eficient.

C�pitolul se încheie prin rezum�re� întregului flux de lucru de m�nipul�re � d�telor, de l�
extr�gere� c�drelor până l� redimension�re� fin�lă, subliniind import�nț� fiecărui p�s în pregătire�
unui set de d�te robust pentru �ntren�re� rețelelor neuron�le. De �semene�, evidenți�ză �bord�re�
sistem�tică �dopt�tă pentru � �sigur� că im�ginile sunt de în�ltă c�lit�te, st�nd�rdiz�te și pregătite
pentru � fi utiliz�te în �rhitecturi �v�ns�te de rețele neuron�le.

CHAPTER 4: ANALIZA COPARATIVĂ A MODELELOR DE
ESTIMARE A POZIȚIEI

C�pitolul 4 �l documentului oferă o �n�liză comp�r�tivă det�li�tă � diferitelor modele de
estim�re � poziției, concentrându-se în speci�l pe �rhitecturile ResNet-50 și GoogLeNet.
Obiectivul princip�l este ev�lu�re� eficienței �cestor� în cl�sific�re� pozițiilor c� "CORECT" s�u
"INCORECT" într-un sistem de cl�sific�re bin�ră � pozițiilor corpului um�n. C�pitolul include
descrieri �le metodologiilor utiliz�te pentru �ntren�re� și ev�lu�re� �cestor modele, metricile
utiliz�te pentru comp�r�ție și perspectivele obținute din �n�liză.

Modelele �u fost �ntren�te folosind diferite configur�ții, inclusiv un singur CPU, m�i
multe CPU-uri, un singur GPU și multiple GPU-uri. Pentru fiec�re configur�ție, procesul de
�ntren�re � implic�t monitoriz�re� �cur�teței, pierderii și timpului neces�r. Metricile de ev�lu�re
�u inclus �cur�tețe�, precizi�, re�mintire�, scorul F1 și m�tricile de confuzie.

Pentru modelul ResNet-50, �ntren�re� pe un singur CPU � dur�t �proxim�tiv 81 de minute,
obținând o �cur�tețe ridic�tă � v�lidării de 94,53% cu o supr�-�ntren�re minimă. Antren�re� pe
m�i multe CPU-uri s-� extins l� 86 de minute cu o �cur�tețe � v�lidării de 92,58%. Antren�re� pe
un singur GPU � redus semnific�tiv timpul l� 11 minute, �tingând o �cur�tețe � v�lidării de
97,27%. Antren�re� pe multiple GPU-uri � dur�t �proxim�tiv 14 minute, obținând o �cur�tețe �



v�lidării de 96,88%. Rezult�tele �u �răt�t că �ntren�re� pe GPU, în speci�l cu multiple GPU-uri,
� oferit ce� m�i bună perform�nță �tât în cee� ce privește vitez�, cât și �cur�tețe�.

An�liz� pentru ResNet-50 � inclus vizu�lizări det�li�te �le progresului �ntrenării, m�trici
de confuzie și metrici de perform�nță precum re�mintire�, precizi� și scorul F1. Antren�re� pe
un singur CPU � �răt�t o creștere const�ntă � �cur�teței, st�bilizându-se în jurul v�lorii de 94,53%,
cu o pierdere scăzută și st�bilă. M�trice� de confuzie � evidenți�t o precizie perfectă pentru cl�s�
"CORECT" și o re�mintire ridic�tă pentru cl�s� "INCORECT". Antren�re� pe m�i multe CPU-
uri � demonstr�t tendințe simil�re, deși cu o �cur�tețe � v�lidării ușor m�i mică. Antren�re� pe
un singur GPU � prezent�t ce� m�i r�pidă și m�i eficientă învăț�re, cu ce� m�i m�re �cur�tețe �
v�lidării și perform�nță consistentă pe metrici. Antren�re� pe multiple GPU-uri � oferit o
�cur�tețe simil�ră ridic�tă și un timp de �ntren�re eficient, indicând �v�nt�jele procesării p�r�lele.

Pentru modelul GoogLeNet, �ntren�re� pe un singur CPU � dur�t �proxim�tiv 94 de
minute, obținând o �cur�tețe � v�lidării de 92,97%. Antren�re� pe m�i multe CPU-uri � �răt�t
perform�nțe comp�r�bile cu metrici de �ntren�re și v�lid�re st�bile. Antren�re� pe un singur GPU
� redus timpul l� 13 minute, cu o �cur�tețe � v�lidării de 93,36%. Antren�re� pe multiple GPU-uri
� dur�t, de �semene�, �proxim�tiv 14 minute, obținând o �cur�tețe � v�lidării de 92,97%.
Perform�nț� modelului � fost robustă în diferite configur�ții, �ntren�re� b�z�tă pe GPU oferind
o eficiență semnific�tivă din punct de vedere �l timpului.

Vizu�lizările pentru GoogLeNet �u inclus gr�fice det�li�te �le progresului
�ntren�mentului, m�trici de confuzie și metrici de perform�nță. Antren�re� pe un singur CPU �
�răt�t o tendință const�ntă de creștere � �cur�teței, st�bilizându-se în jurul v�lorii de 93-94%.
M�trice� de confuzie � relev�t o precizie și o re�mintire ridic�tă, în speci�l pentru cl�s�
"INCORECT". Antren�re� pe m�i multe CPU-uri � menținut tendințe simil�re de �cur�tețe și
pierdere, indicând o învăț�re eficientă. Antren�re� pe un singur GPU � demonstr�t o învăț�re
r�pidă și o �cur�tețe ridic�tă � v�lidării, în timp ce �ntren�re� pe multiple GPU-uri � oferit o
�ntren�re eficientă cu o perform�nță robustă.

În concluzie, C�pitolul 4 sublini�ză import�nț� resurselor comput�țion�le în �ntren�re�
modelelor de estim�re � poziției. Antren�re� b�z�tă pe GPU, în speci�l cu multiple GPU-uri,
îmbunătățește semnific�tiv eficienț� �ntrenării și perform�nț� modelului. Atât modelele ResNet-
50, cât și GoogLeNet �u �răt�t o �cur�tețe ridic�tă și robustețe în diferite configur�ții, făcându-
le potrivite pentru s�rcini de cl�sific�re bin�ră în estim�re� poziției. C�pitolul oferă perspective
privind select�re� metodelor de �ntren�re �decv�te pe b�z� resurselor disponibile și � cerințelor
proiectului.

CAPITOLUL 5: CONCLUZII, CONTRIBUȚII ȘI PUNCTE FORTE
C�pitolul 5 oferă un set de concluzii leg�te de teză privind progresele și �plic�țiile în

tehnologiile de c�pt�re � mișcării, evidențiind progresul semnific�tiv re�liz�t �tât în sistemele
purt�bile, cât și în cele non-purt�bile. Dispozitivele purt�bile de c�pt�re � mișcării, c�re sunt din
ce în ce m�i recunoscute pentru �cur�tețe� lor ridic�tă în recuno�ștere� gesturilor um�ne, �u un
potenți�l v�st în domenii c�re v�ri�ză de l� v�lid�re� utiliz�torilor l� �utom�tiz�re� industri�lă. În
ciud� provocărilor, cum �r fi limitările �limentării cu energie și deficiențele în designul senzorilor,
se �ște�ptă c� cercetările continue să �bordeze �ceste probleme, în speci�l în integr�re� �cestor



sisteme în robotică și în îmbunătățire� c�p�cităților de lucru în timp re�l. Tez� sublini�ză, de
�semene�, potenți�lul biom�rkerilor purt�bili pentru monitoriz�re� bolilor neurodegener�tive,
cee� ce �r pute� duce l� monitoriz�re� m�i precisă și l� reducere� dur�tei studiilor clinice.

Sistemele de senzori non-purt�bile �u înregistr�t, de �semene�, progrese consider�bile, în
speci�l cu utiliz�re� d�telor de �dâncime și RGB de l� senzorii Kinect și cu dezvolt�re� c�drelor
de învăț�re profundă pentru � estim� mișcările br�țului um�n. Aceste inov�ții oferă o urmărire �
mișcărilor m�i precisă și m�i cuprinzăto�re, chi�r și în scen�rii complexe c�re implică ocluziuni.
Integr�re� unităților de măsur�re inerți�le cu sistemele de c�pt�re � mișcării � îmbunătățit și m�i
mult �cur�tețe�, făcând �ceste sisteme v�loro�se în �plic�ții precum progr�m�re� roboților și
ev�lu�re� perform�nței industri�le.

Ace�stă teză discută integr�re� tehnologiilor de c�pt�re � mișcării cu inteligenț� �rtifici�lă
și învăț�re� �utom�tă, cee� ce � deschis noi căi pentru interpret�re� mișcărilor um�ne complexe
cu o �cur�tețe m�i m�re și în timp re�l. Ace�stă integr�re este pe c�le să revoluționeze diverse
industrii, inclusiv sănăt�te�, sportul și divertismentul, oferind perspective m�i profunde �supr�
biomec�nicii um�ne și permițând intervenții m�i person�liz�te.

În �utom�tiz�re� industri�lă, tehnologiile de c�pt�re � mișcării sunt pregătite să
îmbunătățe�scă eficienț� și sigur�nț� prin permitere� roboților să înțele�gă și să reproducă
mișcările um�ne, reducând timpul și expertiz� neces�re pentru procesele de �utom�tiz�re.
Aplic�re� �cestor tehnologii în re�lit�te� virtu�lă (VR) și re�lit�te� �ugment�tă (AR) este, de
�semene�, promițăto�re, oferind experiențe m�i imersive și inter�ctive c�re sunt deosebit de
relev�nte în jocuri, simulări de �ntren�ment și col�bor�re l� dist�nță.

În domeniul medic�l, tehnologiile de c�pt�re � mișcării oferă măsurători precise și
obiective �le mișcării um�ne, c�re pot îmbunătăți di�gnosticul și tr�t�mentul tulburărilor
musculo-scheletice și pot îmbunătăți procesele de re�bilit�re. Aceste tehnologii sunt, de
�semene�, v�loro�se pentru urmărire� progresului bolilor și � efic�cității intervențiilor, cee� ce �r
pute� reduce timpul și costurile studiilor clinice.

Tez� se încheie subliniind import�nț� cercetării și dezvoltării continue în tehnologiile de
c�pt�re � mișcării, deo�rece �ceste progrese �u un potenți�l m�re în diverse �plic�ții, de l�
�utom�tiz�re� industri�lă l� sănăt�te. Pe măsură ce tehnologiile senzorilor continuă să evolueze și
să devină m�i �ccesibile, se �ște�ptă c� �dopt�re� sistemelor de c�pt�re � mișcării să cre�scă,
conducând l� noi inov�ții și �plic�ții în viitor.

Îmbunătățiri viito�re
Dezvolt�re� viito�re � �cestei tehnologii este import�ntă pentru � depăși unele dintre

provocările cu c�re se confruntă �stăzi dezvolt�re� senzorilor, inclusiv designul senzorilor, surs�
de energie și sensibilit�te�. Aceste provocări pot fi rezolv�te prin cre�re� de senzori m�i eficienți
energetic și prin încorpor�re� m�i multor senzori pentru � obține m�i multe d�te fiziologice,
extinzând utiliz�re� în domeniul sănătății, sportului și re�bilitării fizice. Sistemele de c�pt�re �
mișcării pot fi îmbunătățite prin extindere� utilizării învățării �utom�te, în speci�l prin utiliz�re�



�lgoritmilor RNN pentru cl�sific�re� precisă � diferitelor modele de mișc�re. Aceste modele �r
pute� fi regl�te fin cu d�te noi și �r fi m�i eficiente în diferite medii d�că sunt instruite continuu.

Aplic�re� tehnologiilor de c�pt�re � mișcării în AR/VR oferă noi oportunități de
inter�cțiune, în timp ce posibilitățile de îmbunătățire vize�ză dezvolt�re� unor sisteme m�i puțin
inv�zive c�re �r crește confortul inter�cțiunii. Acest lucru s-�r pute� extinde l� domeniile de
divertisment, form�re și oper�re de l� dist�nță � echip�mentelor. Progresele viito�re din industri�
medic�lă pot integr� c�pt�re� mișcării cu biosenzori purt�bili pentru � îmbunătăți di�gnosticul și
ev�lu�re� tr�t�mentului, cee� ce po�te scurt� studiile și po�te îmbunătăți tr�t�mentul �d�pt�t
p�cientului. Pentru � �tinge �ceste beneficii, este neces�ră st�nd�rdiz�re� �chiziției și procesării
d�telor, deo�rece �plic�re� unui c�dru comun pentru preproces�re�, detect�re� și �n�liz� d�telor
de im�gine este benefică pentru c�lit�te� și omogenit�te� d�telor, c�re sunt esenți�le pentru
dezvolt�re� și utiliz�re� modelului de învăț�re �utom�tă.
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